1 Ajuste de datos

H'Hc=H'y

flx)=ax+0b

X1 1 <a> Y1

T2 1 p) = |92

3 1 Y3

1.1 Con datos fijos

f(x) = a+bx+ cx® +dz® con f(0) =3y f(0) =1
f(z) = 2c+ 6dx
f(0)=a+0b+0c+0d — f(0) =a=3

F7(0) = 2c+0d — f7(0) = 2c = 1 — f"(0) = }
f(@) =2+ ba + j2° + da® — br +da’ = f(x) — j2* -3

1.2 Con pesos
H'WHe=H'Wy

w1 0 O
W=10 w2 0
0 0 ws

2 Ecuaciones no lineales

2.1 Bolzano

Si f(a)f(b) < 0 existe al menos una rafz.

2.2 Biseccién
Intervalo de la iteracién: [a, b]
atb; JSif(zi)=0=s=um;
T {Sif(zi) # 0 = Siguiente iteracién
{Sif(ai)f(xi) <0 = [a, 2]
Sif(x:) f(bi) < 0= [x;,b]
1

lenl=|s = @al= 4 (b — an) = 2= (b—a)

2.3 Convergencia lineal

—log,, en = cifras significativas
|en+1]< Klen]
logyg ent1 < logyg k 4 logyg en

2.4 Convergencia cuadratica

—log,, en = cifras significativas
|ent1|< Klen|?
—logyg ent1 > —logyo k — 2log g en

2.5 Newton

1 = To — ;/((9;0))

|Tnt1 — Tn|> |20 — $|— €n = |Tng1 — Tn

2.6 Secante

— o _ SEn)(@n—zn_1)
Intl = Tn = 5 )~ flan_1)

Mejor convergencia que lineal, pero no cuadratica.

3 Sistemas Lineales

3.1 Gauss

Gauss (Matriz ampliada y reducida) y Gauss-Jordan (Matriz ampliada, buscar la diagonal).

Pivotaje parcial: Cambiar filas cuando la actual es 0, o buscar la més adecuada (mayor valor a la izquierda).

Pivotaje total: Buscar el mejor valor y hacer una permutacién de filas y de columnas, alterando también la posicién de los
parametros.



4 Factorizacion

4.1 LU
3 6 9 12 3 6 9 12 1 0 0 0
?2 0?7 2 = 221
a— |03 46 69 92|, fo 7z 2 ) ol 10 0 Iy = 221
06 1.6 44 92 00 ? ? 0.2 7 1 0ty =2
09 26 41 78 00 0 7 03 7 7 1 H
3 6 9 12 3 6 9 12 1 0 00
Uzo = a2o — lo1U
A |03 a6 69 92) o4 6 8| _fo1r 1 00 woe 121 "
“lo6 16 44 9277 Tlo 0o 7 7|7V (02 01 1 o] )T 02 s
09 26 41 7.8 00 0 ? 03 02 7 1) Us2==27072
3 6 9 12 3 6 9 12 1 0 0
A 0.3 46 6.9 9.2 U= 0 4 6 8 L= 0.1 1 0 0 u3z = aszz — lz1u13 — l32u23
“lo6 16 44 9277 T 0o 0 2 6777 (02 01 1 0 )iy = wsluuls-la2us
0.9 26 41 7.8 00 0 ? 0.3 02 01 1 3
3 6 9 12 3 6 9 12 1 0 0 0
4|03 46 69 92| o 46 8| [0l 1 0 0
06 1.6 44 9.2 00 2 6 02 01 1 0
09 26 41 7.8 00 0 2 03 02 01 1

Ly=b—->Ux=y
det(A) = det(U)

5 Otros

(a0 + a1z + asx? + asx> + ... + anz™) = a1 + 2a27 + 3asx’ + ... + na,z™ !

f@=k ; f(@)=0

f@)=z ; f(z)=1
f@)=aztb ; f@)=a
fle)=u® 5 fl(z)=k u*""
f@)=u-v ; fll)=v -v+u-v
fa)y=2 5 f(@) = ke
fxy=senu ; f'(z)=u cosu
f@)y=cosu ; f'(z)=—u senu
fl@)y=e" 5 fl@)=u"e"
f@)=tnu 5 f'(x) =%



